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0 Winlcelsensor zur Bestimmung der Drehung einer Welle. 



0 Zur Bestimmung der Drehbewegung einer Lenk- 
saule (10) ist auf dieser ein Abgriffselement (12) mit 
einem Flansch (13) ausgebildet Auf einer Stirnseite 
des Flansches (13) ist ein Potentiometer (16) ange- 
ordnet, dessen Schleifer (17) auf einer an der Innen- 
wand eines Gehauses (14) angebrachten Leiterbahn 
(18) gleitet und ein Feinsignal erzeugt. Das Potentio- 
meter (16) hat einen Mefibereicfi von ca. 360 so 
dai3 sich das Me/3signal bei vollem Drehbereicli der 
Lenksaule (10) periodisch wiederholt. Auf der ande- 
ren Stirnseite des Flansches (13) ist eine spiralformi- 
ge Fuhrungsnut (19) ausgebildet, in der der FOh- 
rungszapfen (20) eines ein Grobsignal erzeugendes 
Potentiometer (21) gleitet. Durch rechnerische Ver- 
bindung des Grob- und des Feinsignals kann die 
genaue Winkelstellung der Lenksaule (10) bestimmt 
werden. Der Winkelsensor baut sehr kompakt und 
^iiefert relativ genaue Me/3signale. 
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Winkelsensor zur Bestimmung der Drehung einer Welle 



Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Winkelsen- 
sor nach der Gattung des Hauptanspruchs. Bei 
derartigen bekannten Winkelsensoren ist ein Si- 
gnalgeber konzentrisch urn die Lenksaule angeord- 
net und liefert ein sich alle 360 ' wiederholendes 
Meflsignal. Da bei Lenkungen zwischen den maxi- 
malen Stellungen der Rader aber mehrere Umdre- 
hungen der Lenksaule vorgeseiien sind, ist eine 
genaue Zuordnung des IVIefisignals zu einer be- 
stimnnten Umdrehung nur schwer mogiich. Ferner 
Ist es aucli bekannt, mit Fein- und Grobsignaie 
erzeugenden Signalgebern zu arbeiten. Die beiden 
SIgnalgeber sind dann an verschiedenen Stellen 
des Lenkgetriebes angeordnet, oder befinden sich 
neben der Lenksaule und die Drehbewegung wird 
mit Hilfe von Zahnriemen von der Lenksaule auf 
die Signalgeber ubertragen. Der Winkelsensor hat 
aber dadurch eIne aufwendigere Konstruktion. 
Durch die zusatzlichen Ubertragungselemente bzw. 
den getrennten Abgriffstellen des Drehwinkels wei- 
sen die Me/Bsignale Medfehler auf. 



Vorteile der Erfindung 

Der erfindungsgemafie Winkelsensor mit den 
kennzeichnenden Merkmalen des Anspruchs 1 
Oder 4 hat demgegenuber den Vorteil, dafi der 
Sensor sehr kompakt baut. Er kann in sehr einfa- 
cher Welse an der Lenksaule befestigt werden. 
Das Grob- und das Feinsignal werden nahezu an 
der gleichen Stelle ohne Zwischengestange abge- 
griffen. Das die Drehbewegung an der Lenksaule 
mechanisch abgreifende Element betatigt sowohl 
den Grob- als auch den Feinsignalgeber. Ober den 
gesamten Drehbereich der Lenksaule ist eine hohe 
Genauigkeit mogiich. Durch die Trennung in ein 
Grob- und ein Feinsignal braucht das elektrische 
Signal nur mit mittlerer Auflosung erfaflt zu werden. 
Dadurch ist die Ubertragung des Signals im Fahr- 
zeug nicht besonders storempflndlich, und im Falle 
spannungsanaloger Signalausgabe ist der Einsatz 
von im Kraftfahrzeug Qblichen. preisgCinstigen 
Analog-Digital-Wandlern mogiich. 

Durch die in den Unteranspruchen aufgefuhrten 
MaBnahmen sind vorteilhafte Welterbildungen des 
im Anspruch 1 bzw. 4 angegebenen Winkelsensors 
moglich- 



Zeichnung 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der 



Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden 
Beschreibung naher erlautert. Es zeigen Figur 1 
einen Schnitt durch einen an einer Lenksaule ange- 
ordneten Winkelsensor, Figur 2 eine Teilansicht 

5 des Grobsignalgebers. Figur 3 einen Verlauf der 
Me/3spannung R des Feinsignals und des Grobsi- 
gnals uber den gesamten Umdrehungsbereichs U, 
Figur 4 einen Teilschnitt durch ein zweites Ausfuh- 
rungsbeispiel. Figur 5 einen Schnitt in Blickrichtung 

10 V und Figur 6 einen Schnitt in Blickrichtung VL 



Beschreibung der AusfGhrungsbeispiele 

76 In Figur 1 ist mit 10 die Lenksaule eines nicht 

naher dargestellten Kraftfahrzeugs bezeichnet, auf 
welcher zum Abgriff eines Mefisignals ein Abgriffs- 
eiement 12 befestigt ist. Das Abgriffselement 12 
weist einen Flansch 13 auf, der in das Innere eines 

20 im Querschnitt U-formig ausgebildeten und die ge- 
samte Lenksaule 10 radial umgreifenden Gehauses 
14 ragt. Das Gehause 14 ist drehbar auf dem 
Abgriffselement 12 gelagert und sein Inneres mit 
Dichtringen 15 abgeschlossen, so 6a(i kein 

25 Schmutz ins Innere des Gehauses 14 eindringen 
kann. Zur Erzeugung eines Feinsignals ist auf der 
einen Stirnseite des Flansches 13 ein Geber 16 
angeordnet Beim Ausfuhrungsbeispiel nach der Fi- 
gur 1 ist der Geber 16 als Potentiometer ausgebil- 

30 det. es konnen aber auch andere Signalgeber ver- 
wendet werden. Der Schleifer 17 des Potentiome- 
ters 16 ist an der Stirnseite des Flansches 13 
befestigt und die dazugehorigen Leiterbahnen 18 
sind an der zugewandten Innenwand des Gehauses 

35 14 befestigt. Auf der anderen Stirnseite des Flan- 
sches 13 ist eine spiralformig verlaufende Fuh- 
rungsnut 19 ausgebildet, in der ein Fuhrungszapfen 
20 des das Grobsignal erzeugenden Gebers 21 
gleitet. Der Geber 21 ist ein in der Figur 2 naher 

40 dargestelltes Linearpotentiometer. Das Potentiome- 
ter 21 wird entlang einer radial zur Lenksaule 10 
ausgerichteten SSule 22 bewegt. HIerzu wird der 
Schleifer 23 entlang einer an der Saule 22 ange- 
brachten Leiterbahn 24 mit Hilfe einer schwalben- 

45 schwanzahnlichen Halterung bewegt. Zur Ableitung 
der Meflsignale beider Geber 16, 21 ist am Gehau- 
se 14 ein Kabel 27 angeordnet. 

Die Lenksaule 10 und das Abgriffselement 12 
fuhren dieselbe Drehbewegung aus. Dabei gleitet 

50 der Zapfen 20 des Signalgebers 21 in der Fuh- 
rungsnut 19. In der Ausgangsstellung befindet sich 
der Zapfen 20 in der Mitte der Lange der Fuh- 
rungsnut 19 und kann in beide Drehrichtungen um 
±2,5 Umdrehungen der Lenksaule 10 ausgelenkt 
werden. Dieser Drehbereich ist der normale bei 
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Lenkungen angestrebte Drehwinkel. Bei dem in der 
Figur 3 dargestellten Diagramm ist auf der X-Achse 
die Anzaiil der Umdrehungen U der Lenksaule 10 
und auf der Y-Achse die GroBe des IVIeflsignals R 
aufgetragen. Die Ausgangsstellung ist auf der X- 
Achse mit 0 bezeiciinet. Das vom Signalgeber 21 
erzeugte Mei3signal 25 ver lauft im optimalen Zu- 
stand von -2.5 bis +2,5 Umdrehungen kontinuier- 
lich linear. Das vom Signalgeber 16 erzeugte IVIe/J- 
signal 26 wiederholt sich nach jeder Umdrehung 
von 360 " . Der Signalgeber 21 ist dabei so ange- 
ordnet, daB das MeBsignai bei maximalen Aus- 
schlag der Rader, d.h. bei einer Umdrehung von 
-2,5 Umdrehungen beginnt. Aufgrund der Breite 
der Schleifer und der in den Randbereichen herr- 
schenden physikalischen Verhaltnisse erreicht die 
IVleflkurve 26 bereits knapp vor einer vollen Umdre- 
hung, d. h, vor dem Umdrehungswert von -1,5 
Umdrehungen das Maximum und fallt steil auf das 
Minimum bei dem Wert von etwas mehr als - 1 ,5 
Umdrehungen ab. Bei diesem Umdrehungswert be- 
ginnt sie dann erneut anzusteigen. Aufgrund der 
rechnerischen Zuordnung des sogenannten Feinsi- 
gnals 26 des Signalgebers 16 und des sogenann- 
ten Grobsignals 25 des Signalgebers 21 ist eine 
genaue Bestimmung der Winkelstellung der Lenk- 
saule 10 moglich- 

Das Ausfuhrungsbeispiel nach Figur 4 unter- 
scheidet sich von dem nach der Figur 1 insbeson- 
dere durch die Ausgestaltung des Signalgebers 21. 
Urn einen kontinuierlich linearverlaufenden Kurven- 
verlauf fur das Grobsignal 25 zu erreichen, ist statt 
der sehr kompakten Anordnung der spiralformigen 
Fuhrungsnut 19 auf dem Abgriffselement 12a eine 
parallel zur Lenksaule 10 verlaufende Wendel 30, 
d, h. ein Gewinde ausgebildet Hierzu mu/3 das 
Abgriffselement 12a um die Lange des Gewindes 
30 gegenuber der Figur 1 verlangert werden. Wie 
aus der Figur 5 erslchtlich ist, greift in das Gewin- 
de 30 ein Gegengewinde 31 ein, das ringformig 
um das Abgriffselement 12a angeordnet und an 
dem ein Halterungsteil 32 befestigt Ist. Das Halte- 
rungsteil 32 wird von zwei am Gehause 14a befe- 
stigten Absatzen 33 gefuhrt. Auf dem Halterungs- 
teil 32 ist ein Linearpotentiometer 34 angeordnet, 
dessen Schleifer 35 entlang der an der Gehausein- 
nenwand angeordneten Leiterbahn 36 gleitet. Die 
Wirkungsweise und die Me/3signalgewinnung stim- 
men mit der des Ausfuhrungsbeispiels nach Figur 
1 uberein. 



dem ein erster Signalgeber (16) angeordnet ist, der 
ein erstes uber einen Drehbereich von ca. 360 ' 
verlaufendes Mefisignal erzeugt, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl dem Geberelement (12) ein zweiter 

5 Signalgeber (21 ) zugeordnet ist, der zur Erzeugung 
eines zweiten, den gesamten Drehbereich der Wel- 
le (10) abgreifenden Mefisignals in einer im Geber- 
element (12) ausgebildeten, spiralformig verlaufen- 
den Bahn (19) gleitet. 

10 2. Winkelsensor nach Anspruch 1 , dadurch ge- 
kennzeichnet, da5 im Geberelement (12) eine 
rechtwinklig zur Welle ausgebildete, spiralf5rmig 
verlaufende Fuhrung (19) angeordnet ist, in der ein 
Betatigungsteil des zweiten Signalgebers (21) ge- 

75 fuhrt wird. 

3. Winkelsensor nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, da/3 die Fuhrung (19) eine spiralfor- 
mig verlaufende Nut ist 

4. Winkelsensor zur Bestimmung der Drehung 
20 einer Welle (10), insbesondere der LenksMule eines 

Kraftfahrzeugs, mit einem konzentrisch auf der 
Welle (10) aufgebrachten Geberelements (12), an 
dem ein erster Signalgeber (16) angeordnet ist, der 
ein erstes uber einen Drehbereich von ca. 360* 

26 verlaufendes Meflsignal erzeugt, dadurch gekenn- 
zeichnet, dad dem Geberelement (12) ein zweiter 
Signalgeber (31) zugeordnet ist. der zur Erzeugung 
eines zweiten, den gesamten Drehbereich der Wel- 
le (10) abgreifenden Meflsignals in einer am Geber- 

30 element (12a) ausgebildeten wendelformig verlau- 
fenden Bahn (30) gefuhrt ist. 

5. Winkelsensor nach Anspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi die Bahn parallel zur Welle (10) 
verlaufend ausgebildet ist. 

35 6. Winkelsensor nach einem der Anspruche 1 

bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der zweite 
Signalgeber (21, 31) ein Linearpotentiometer ist. 

7. Winkelsensor nach einem der Anspruche 1 
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dafi der Wirikelsen- 

40 sor an einer Lenksaule (10) befestigt ist. 

8. Winkelsensor nach einem der Anspruche 1 
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dafi der Winkelsen- 
sor am Eingang des Lenkgetriebes fur die Lenk- 
saule (10) angeordnet ist. 

45 
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Anspruche 

1, Winkelsensor zur Bestimmung der Drehung 55 
einer Welle (10), insbesondere der Lenksaule eines 
Kraftfahrzeugs. mit einem konzentrisch auf der 
Welle (10) aufgebrachten Geberelement (12), an 
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